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学 位 論 文 内 容 の 要 旨 
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に実装したものとPC上のMATLABで動作させたものの二つを準備した．両者を実時間で動作
させた場合の，PSCAの評価を行ったところ，PSCAなしの場合のMSEは6.33であったが，MCU


























学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
公聴会においては，25名の出席者があり，LMBP－ANNに関する技術的質問，従来手法に対す
る利点と欠点，校正の精度検証方法，患者への適用有無，実用化に向けての課題，など多くの質
問がなされたが，いずれも著者の明確な説明により質問者の理解が得られた． 
 以上により、論文審査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査した結果、
本論文が博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
